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UU No. 4 Tahun 1997 pasal 6 menyatakan bahwa penyandang cacat berhak untuk memperoleh ”pekerjaan dan penghidupan 
yang layak sesuai dengan jenis dan derajat kecacatan, pendidikan, dan kemampuannya”. Sedangkan pasal 14 mewajibkan 
perusahaan swasta dan pemerintah untuk mempekerjakan penyandang cacat. Penerapan pasal ini diperkuat dengan Surat 
Edaran Menteri Tenaga Kerja dan Transmigrasi No.: 01.KP.01.15.2002 tentang Penempatan Tenaga Kerja Penyandang Cacat di 
Perusahaan. Selain itu, UU No. 13 Tahun 2003 tentang Ketenagakerjaan jalas menganut prinsip non-diskriminasi (Bab III, pasal 
5 dan 6). Namun pada penerapan di kehidupan sehari-hari masih banyak dijumpai penyandang disabilitas yang merasa 
kesulitan bahkan tidak bisa melakukan aktifitas tertentu terutama aktifitas yang berhubungan dengan kesempatan untuk 
bekerja. Melalui pengabdian ini, dibuat 2 buah lengan robot dengan 4 derajat kebebasan yang dapat menggantikan fungsi jari 
manusia untuk melakukan pengetikan di keyboard standart. Digunakan metode Artificial Neural Network untuk membuat 
model invers kinematik dari lengan robot. Sebuah sensor IMU dipasang pada lengan pengguna. Data pembacaan sensor IMU 
akan diproses kontroler untuk merubah posisi kerja dari lengan robot. Pengguna cukup menggerakkan lengan yang telah 
terpasang sensor untuk melakukan pengetikan pada keyboard.Manfaat dari kegiatan pengabdian ini adalah membantu 
penyandang disabilitas fisik untuk memunculkan peluang usaha dalam bidang teknologi dengan memanfaatkan kemudahan 
dalam pengoperasian sarana informasi, komunikasi dan hiburan berupa perangkat komputer. Disamping itu juga kemanfaatan 
dari segi sosial kemasyarakatan sebagai bagian upaya penyetaraan sosial bagi penyandang disabilitas sehingga dapat memiliki 
kesempatan untuk beraktifitas, berkarya, bekerja, dan berkehidupan secara mandiri sesuai amanat undang-undang. 
 




Penyandang disabilitas yang dalam percakapan sehari-
hari disebut sebagai orang cacat, sering dianggap sebagai 
warga masyarakat yang tidak produktif, tidak mampu 
menjalankan tugas dan tanggung jawabnya sehingga hak-
haknya pun diabaikan. Gerakan persamaan hak dan tuntutan 
untuk aksesibilitas fisik maupun non-fisik sudah lama 
terjadi di Indonesia. Aktivis-aktivis DPO dengan keras 
menuntut diadakannya sarana dan prasarana aksisibilitas 
yang memungkinkan mereka mengakses layanan publik dan 
persamaan kesempatan untuk berpartisipasi dalam berbagai 
kegiatan pendidikan, kemasyarakatan, politik dan 
keagamaan. Walau ada kemajuan, masih banyak pekerjaan 
rumah yang belum diselesaikan [1].  
Berbagai upaya dilakukan agar penyandang disabilitas 
mendapatkan kesetaraan dengan sesorang yang memiliki 
kondisi normal, hal ini sesuai dengan Peraturan Pemerintah 
Republik Indonesia Nomor 43 Tahun 1998 pada Bab II 
Pasal 6 yang isinya membahas kesamaan kesempatan bagi 
penyandang cacat diarahkan untuk mewujudkan kesamaan 
kedudukan, hak, kewajiban dan peran penyandang cacat, 
agar dapat berperan dan berintegrasi secara total sesuai 
dengan kemampuannya dalam segala aspek kehidupan dan 
penghidupan. Namun pada penerapan di kehidupan sehari-
hari masih banyak dijumpai penyandang disabilitas yang 
merasa kesulitan bahkan tidak bisa melakukan aktifitas 
tertentu terutama aktifitas yang berhubungan dengan 
kesempatan untuk bekerja [2].  
Berdasarkan data Badan Pusat Statistik (BPS) tahun 2017, 
jumlah penyandang disabilitas di Kabuaten Jember 
mencapai 2590 orang atau terbanyak kedua di Jawa Timur 
setelah Banyuwangi. Sebanyak 35% diantaranya 
penyandang disabilitas fisik atau Tuna Daksa. Berdasarkan 
data Yayasan Pembinaan Anak Cacat (YPAC) Kabupaten 
Jember, dari sekian jumlah tersebut, Kecamatan Kaliwates 
tercatat memiliki jumlah penyandang disabilitas tertinggi 
dibandingkan kecamatan lainnya di Kabupaten Jember.  
Permasalahan yang dihadapi secara umum adalah 
permasalahan sosial dan berdampak langsung terhadap 
permasalahan ekonomi. Hal ini dikarenakan penyandang 
disabilitas selalu diidentikkan dengan penyandang masalah 
kesejahteraan sosial dan ekonomi. Permasalahan utama 
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yang ditemui di lapangan adalah: (a) penyandang disabilitas 
fisik khususnya lengan mengalami keterbatasan dalam 
beraktifitas sehari-hari (b) khalayak sasaran memiliki 
peluang untuk bekerja sebagai operator komputer serta 
memiliki bakat sebagai desainer grafis, namun memiliki 
kelemahan saat mengoperasikan komputer (menggunakan 
organ tubuh lainnya, seperti kaki maupun salah satu lengan) 
(c) yang juga tidak kalah beratnya adalah masalah 
kesetaraan sosial di masyarakat, karena penyandang 
disabilitas masih sering dipandang sebelah mata, 
diremehkan, dianggap tidak dapat hidup mandiri dan lain 
sebagainya. 
Untuk dapat meningkatkan derajat sekaligus taraf hidup 
penyandang disabilitas khususnya tuna daksa, melalui 
kegiatan pengabdian ini dilakukan diseminasi teknologi 
berupa peralatan lengan robot yang dapat membantu 
khalayak sasaran dalam beraktifitas sehari-hari secara 
mandiri, serta mengoperasikan komputer untuk menunjang 
pekerjaannya. 
Dengan pertimbangan di atas maka melalui kegiatan 
pengabdian masyarakat BOPTN pada YPAC Jember ini 
dapat menambah kepercayaan diri bagi khalayak sasaran 
dalam berkehidupan bermasyarakat, meningkatkan 
kemandiriannya dalam beraktifitas sehari-hari, serta dapat 
meningkatkan produktifitasnya dalam bekerja dan mencari 
nafkah untuk kehidupan perekonomiannya. Disamping itu, 
melalui diseminasi teknologi lengan robot ini, diharapkan 
semakin banyak penyandang disabilitas yang dapat 
memanfaatkan teknologi untuk menunjang aktifitasnya 
sekaligus menopang perekonomiannya sehingga dapat 
meningkatkan taraf hidup mereka dalam berkehidupan 
bermasyarakat.. 
II. TARGET DAN LUARAN 
A. Target Luaran dari Kegiatan Pengabdian Masyarakat 
1. Menyediakan peralatan teknologi dengan menerapkan 
invers kinematik berupa lengan robot. 
2. Melakukan diseminasi teknologi, pelatihan dan 
pendampingan penggunaan lengan robot bagi 
penyandang disabilitas tuna daksa lengan, binaan 
YPAC Jember. 
3. YPAC Jember dan khalayak sasaran berkewajiban 
untuk merawat dan memelihara peralatan yang 
dikenalkan melalui program pengabdian BOPTN. 
4. YPAC Jember menindaklanjuti program dengan 
melakukan pendampingan dan peningkatan 
keberdayaan bagi anggotanya, baik yang telah menjadi 
khalayak sasaran pengabdian, maupun anggota yang 
belum memanfaatkan teknologi yang telah 
didiseminasikan.’ 
5.  
B. Target Capain 
Target capaian kegiatan Pengabdian tertera pada Tabel I.  
 
TABEL I 
TARGET CAPAIAN LUARAN 
No. Jenis Luaran Indikator 
Capaian 
1 Publikasi ilmiah di Jurnal/Prosiding Prosiding 
2 Publikasi pada media masa 
(cetak/elektronik) 
Ada 
3 Peningkatan omzet pada mitra yang 
bergerak pada bidang ekonomi 
Tidak 
Ada 




5 Peningkatan pemahaman dan 
ketrampilan masyarakat 
Ada 
6 Peningkatan ketentraman/kesehatan 
masyarakat (mitra masyarakat 
umum) 
Ada 
7 Jasa, model, rekayasa sosial, System, 
produk/barang 
Penerapan 
8 Hak kekayaan intelektual (paten, 
paten sederhana, hak cipta, Merck 
dagang, rahasia dagang, desain 
produk industri, perlindungan 




9 Buku ajar Tidak 
Ada 
 
III. METODE PELAKSANAAN 
Adapun metode kegiatan yang akan dilaksanakan melalui 
kegiatan pengabdian masyarakat BOPTN ini ditunjukan 
oleh Gambar 1.  
Tahapan awal dari penerapan teknologi tepat guna ini 
adalah studi literatur dan perencanaan awal sistem. Sistem 
didesain sesuai kebutuhan pengguna, yaitu penyandang 
cacat lengan dan tangan. Selanjutnya, dilakukan realisasi 
perangkat keras sesuai dengan desain yang telah dibuat. 
Setelah perangkat keras selesai dibuat, dilakukan 
pengambilan data untuk pemodelan ANN.  
Data masukan berupa kode ASCII. Data keluaran berupa 
nilai sudut kerja servo pada setiap DOF lengan robot 
berdasarkan posisi tombol pada keyboard. Proses traning 
ANN dilakukan hingga nilai MSE mencapai nilai 10-4. 
Pemodelan ANN dilakukan menggunakan software 
MATLAB. Model ANN yang sudah dihasilkan, selanjutnya 
ditanam pada kontroler Raspberry Pi. Langkah selanjutnya 
adalah kalibrasi sensor IMU yang dipasang pada lengan 
bagian atas pengguna, agar pergerakan lengan robot sesuai 
dengan target. Pengujian dilakukan dengan cara melakukan 
uji coba secara langsung pada beberapa pengguna. 
Kemudian diteruskan dengan tahapan evaluasi mengenai 
penggunaan alat. 




Gambar 1 Tahapan Pengabdian yang Akan Dilaksanakan 
 
Tahapan evaluasi ini menjadi penting karena kebutuhan 
masing-masing perseorangan pengguna lengan robot 
bervariasi, hal ini dipengaruhi kebiasaan bagian tubuh yang 
digunakan sebagai pengganti tangan. Setelah evaluasi 
terakhir alat kembali akan diubah sesuaikan dengan 
kebutuhan pengguna, selanjutnya akan dihibahkan kepada 
pengguna. Penghibahan ini akan dilakukan melalui YPAC 
Jember untuk selanjutnya diserahkan kepada khalayak 
sasaran yang menjadi binaannya. 
 
IV. KELAYAKAN PERGURUAN TINGGI 
Perguruan  Tinggi  yang mengusulkan program  ini  
adalah  Politeknik Negeri Jember.  Program   pengabdian   
masyarakat   di   Politeknik Negeri Jember   di   bawah   
Pusat  Penelitian dan Pengabdian  Masyarakat  (P3M).  
Kegiatan  pengabdian pada  masyarakat  merupakan  
kegiatan  rutin  yang  dilakukan  oleh  P3M Polije.  
Pengabdian  masyarakat  merupakan  salah  satu  bagian  Tri  
Dharma  Perguruan  Tinggi. Kegiatan P3M yang telah 
dilakukan oleh POLIJE diantaranya adalah: 
1. Pengembangan berbagai jenis dan bentuk Usaha Mikro, 
Kecil dan Menengah di bidang Agribisnis. Dalam 
melaksanakan Penelitian dan Pengabdian Kepada 
Masyarakat sebagai bagian dari Tri Dharma Perguruan 
Tinggi, POLIJE telah melaksanakan kegiatan ini sesuai 
dengan bidang pendidikannya, yaitu bidang Agribisnis 
(produksi, pengolahan, dani pemasaran), Komputer dan 
Bahasa Inggris. Pada dasarnya kegiatan ini ditujukan 
untuk meningkatkan kompetensi tenaga pengajar 
(dosen) dalam bidang mata kuliah yang dibinanya, di 
samping secara langsung juga meningkatkan kualitas 
lulusan melalui keterlibatan mahasiswa dalam kegiatan 
ini. Diharapkan dengan meningkatnya kualitas 
kompetensi dosen pada mata kuliah yang dibinanya, 
dapat menambah keakuratan dan keterbaruan materi 
kuliah yang akan ditransfer kepada mahasiswa dalam 
proses belajar mengajarnya. 
2. Rancang bangun (Rekayasa) berbagai jenis teknologi 
tepat guna (proses dan peralatan) dalam bidang 
budidaya dan pengolahan produk pertanian. 
3. Aplikasi teknologi informasi dalam agrobisnis 
4. Aplikasi Bahasa Inggris dalam mendukung aktivitas 
agribisnis seperti agrowisata, pemasaran, dan promosi. 
Kajian faktor pendukung dalam pengembangan 
agribisnis dalam skala wilayah adalah pengembangan 
agropolitan yang ditinjau dari aspek kesuburan tanah, 
ketersesediaan benih/bibit, pemupukan, pengairan, 
pengendalian hama penyakit, teknologi (proses dan 
peralatan) pengolahan produk pertanian, pemasaran, 
permodalan. 
 
Sebagai  sebuah  lembaga  yang  menaungi  seluruh  
kegiatan  pengabdian  masyarakat, P3M Politeknik Negeri 
Jember  telah  melakukan  berberapa cara (seperti pelatihan 
penulisan proposal pengabdian) untuk meningkatkan 
partisipasi  dosen  untuk  mengajukan  proposal  pengabdian  
masyarakat  baik  yang didanai .  Hal  ini terbukti  dengan  
meningkatnya perolehan proposal pengabdian   masyarakat   
yang   didanai, salah satunya adalah BOPTN. 
V. HASIL DAN LUARAN YANG DI CAPAI 
Penelitian dalam bidang interaksi manusia-robot 
mencangkup riset tentang humanlike motion robot [3]. 
Penerapan teknologi tepat guna dalam ranah ini, membahas 
tentang bagaimana mengendalikan robot manipulator agar 
dapat bergerak menirukan gerakan manusia. Pada tahun 
2010 [4][5] melakukan pengendalian gerakan lengan robot 
menggunakan pemrosesan sinyal EMG yang dipasang pada 
lengan manusia. Pada tahun 2011, mereka menyempurnakan 
penerapan teknologi tepat guna tersebut dengan 
menggunakan metode switching regime model sehingga 
pengontrolan dapat dilakukan secara real-time. Selain 
menggunakan EMG, pengontrolan gerak lengan robot 
berdasarkan gerakan manusia juga dapat dilakukan 
menggunakan metode stereo-vision [6]. 2 buah kamera 
dipasang dengan jarak tertentu untuk menghasilkan data 3 
dimensi dari tangan manusia. Data ini kemudian diproses 
untuk menggerakkan sebuah lengan robot dengan 6 derakat 
kebebasan. 
 
A. Invers Kinematik pada Lengan Robot 
Kinematika dapat didefenisikan sebagai studi 
pergerakan robot (motion) tanpa memperhatikan gaya (force) 
ataupun faktor lain yang mempengaruhi pergerakan robot 
tersebut. Pada sebuah analisis kinematik, posisi, kecepatan 
dan akselerasi dan seluruh link dihitung tanpa 
memperhatikan gaya yang menyebabkan pergerakan 
tersebut. Kinematika robot secara umum terbagi menjadi 
dua, yaitu: 
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1. Kinematika Maju (Forward) 
Kinematika maju adalah analisis kinematik untuk 
mendapatkan kordinat posisi (x,y,z) jika diketahui sudut dari 
tiap sendi. Sebagai contoh, jika mempunyai robot n-DOF 
(Degree of freedom) dan diketahui sudut dari tiap sendi 
maka kita dapat menggunakan analisis kinematik maju 
untuk mendapatkan kordinat posisi dari robot. Untuk 
perhitungannya sesuai dengan persamaan berikut: 
 
𝑥 = 𝐼1 cos 𝜃1 + 𝐼2 cos(𝜃1 + 𝜃2) 
𝑦 = 𝐼1 sin 𝜃1 + 𝐼2 sin(𝜃1 + 𝜃2) 
 
2. Kinematika Mundur (Invers) 
Kinematika inversi adalah analisis kinematik untuk 
mendapatkan besar sudut dari masing-masing sendi jika 
mempunyai data kordinat posisi (x,y,z) [4]. Pemodelan 
invers kinematik dapat dilakukan melalui pendekatan 
matematis ataupun deterministik. Penggunaan metode 
 
B. Artificial Neural Network 
Artifical Neural Network (ANN) adalah jaringan dari 
sekelompok unit pemroses kecil yang dimodelkan 
berdasarkan jaringan saraf manusia. ANN merupakan sistem 
adaptif yang dapat mengubah strukturnya untuk 
memecahkan masalah berdasarkan informasi yang mengalir 
pada jaringan tersebut. Salah satu bagian yang perlu 
diperhatikan dalam penggunaan ANN adalah pemilihan 
metode pelatihan dan arsitektur ANN. Arsitektur ANN yang 
terlalu kecil berdampak pada permodelan masalah yang 
kurang baik, sedangkan ANN yang terlalu besar akan 
menyebabkan over-fitting dan waktu komputasi yang lama. 
Oleh sebab itu, diperlukan algoritma yang dapat 
menemukan suatu arsitektur ANN yang sesuai secara 
otomatis. 
Seperti yang dikutip dari [7], ada 3 metoda pendekatan 
yang umum dipakai untuk menyesuaikan kompleksitas 
arsitektur ANN dengan problematikan yang akan 
diselesaikan, yaitu: 
 
1. Mencoba pelatihan ANN dengan ukuran yang berbeda-
beda, kemudian membandingkan dan memilih struktur 
yang terbaik. Kelemahan dari metode ini adalah 
diperlukannya waktu yang lama serta jumlah pelatihan 
yang banyak. 
2. Menggunakan sebuah ANN dengan struktur jaringan 
yang lebih besar dari pada yang diperlukan pada saat 
awal pelatihan, lalu mengurangi struktur jaringan 
selama pelatihan. Metode ini dikenal dengan ANN 
prunning. Metode ANN prunning memiliki kelemahan 
untuk waktu komputasional yang lama serta memiliki 
kemungkinan hasil akhir struktur ANN yang lebih besar 
dari kebutuhan. 
3. Menggunakan algoritma propagasi balik konstruktif 
(PBK), yaitu memulai dengan struktus ANN yang kecil, 
kemudian mengembangkan unit tersembunyi serta 
penimbang tambahan hingga didapatkan sebuah 
penyelesesaian yang dikehendaki. 
 
C. Target Luaran dari Kegiatan Pengabdian Masyarakat 
1. Telah menyediakan peralatan teknologi dengan 
menerapkan invers kinematik berupa lengan robot. 
2. Telah melakukan diseminasi teknologi, pelatihan dan 
pendampingan penggunaan lengan robot bagi 
penyandang disabilitas tuna daksa lengan, binaan 
YPAC Jember. 
3. YPAC Jember dan khalayak sasaran berkewajiban 
untuk merawat dan memelihara peralatan yang 
dikenalkan melalui program pengabdian BOPTN. 
4. YPAC Jember menindaklanjuti program dengan 
melakukan pendampingan dan peningkatan 
keberdayaan bagi anggotanya, baik yang telah menjadi 
khalayak sasaran pengabdian, maupun anggota yang 
belum memanfaatkan teknologi yang telah 
didiseminasikan. 
 
D. Hasil Capain 
Target capaian kegiatan Pengabdian tertera pada Tabel 
II. 
TABEL II 
HASIL CAPAIAN LUARAN 
No. Jenis Luaran Indikator 
Capaian 
1 Publikasi ilmiah di Jurnal/Prosiding Prosiding 
2 Publikasi pada media masa 
(cetak/elektronik) 
Ada 
3 Peningkatan omzet pada mitra yang 
bergerak pada bidang ekonomi 
Tidak 
Ada 




5 Peningkatan pemahaman dan 
ketrampilan masyarakat 
Ada 
6 Peningkatan ketentraman/kesehatan 
masyarakat (mitra masyarakat 
umum) 
Ada 
7 Jasa, model, rekayasa sosial, 
System, produk/barang 
Penerapan 
8 Hak kekayaan intelektual (paten, 
paten sederhana, hak cipta, Merck 
dagang, rahasia dagang, desain 
produk industri, perlindungan 




9 Buku ajar Tidak 
Ada 
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VI. KESIMPULAN DAN SARAN 
A. Kesimpulan 
Penyandang disabilitas yang dalam percakapan sehari-
hari disebut sebagai orang cacat, sering dianggap sebagai 
warga masyarakat yang tidak produktif, tidak mampu 
menjalankan tugas dan tanggung jawabnya sehingga hak-
haknya pun diabaikan. Gerakan persamaan hak dan tuntutan 
untuk aksesibilitas fisik maupun non-fisik sudah lama 
terjadi di Indonesia. Aktivis-aktivis DPO dengan keras 
menuntut diadakannya sarana dan prasarana aksisibilitas 
yang memungkinkan mereka mengakses layanan public dan 
persamaan kesempatan untuk berpartisipasi dalam berbagai 
kegiatan pendidikan, kemasyarakatan, politik dan 
keagamaan. 
Permasalahan yang dihadapi secara umum adalah 
permasalahan social dan berdampak langsung terhadap 
permasalahan ekonomi. Hal ini dikarenakan penyandang 
disabilitas selaludi identikkan dengan penyandang masalah 
kesejahteraan social dan ekonomi. Permasalahan utama 
yang ditemui di lapangan adalah: (a) penyandang disabilitas 
fisik khususnya lengan mengalami keterbatasan dalam 
beraktifitas sehari-hari (b) khalayak sasaran memiliki 
peluang untuk bekerja sebagai operator computer serta 
memiliki bakat sebagai desainer grafis, namun memiliki 
kelemahan saat mengoperasikan komputer (menggunakan 
organ tubuh lainnya, seperti kaki maupunsalah satu lengan) 
(c) yang juga tidak kalah beratnya adalah masalah 
kesetaraan sosial di masyarakat, karena penyandang 
disabilitas masih sering dipandang sebelah mata, 
diremehkan, dianggap tidak dapat hidup mandiri dan lain 
sebagainya. 
Untuk dapat meningkatkan derajat sekaligus taraf hidup 
penyandang disabilitas khususnya tuna daksa, melalui 
kegiatan pengabdian ini dilakukan diseminasi teknologi 
berupa peralatan lengan robot yang dapat membantu 
khalayak sasaran dalam beraktifitas sehari-hari secara 
mandiri, serta mengoperasikan computer untuk menunjang 
pekerjaannya. 
Dengan pertimbangan di atas maka melalui kegiatan 
pengabdian masyarakat BOPTN pada YPAC Jember ini 
telah mampu menambah kepercayaan diri bagi khalayak 
sasaran dalam berkehidupan bermasyarakat, meningkatkan 
kemandiriannya dalam beraktifitas sehari-hari, serta dapat 
meningkatkan produktifitasnya dalam bekerja dan mencari 
nafkah untuk kehidupan perekonomiannya. Disampingitu, 
melalui diseminasi teknologi lengan robot ini, diharapkan 
semakin banyak penyandang disabilitas yang dapat 
memanfaatkan teknologi untuk menunjang aktifitasnya 
sekaligus menopang perekonomiannya sehingga dapat 
meningkatkan taraf hidup mereka dalam berkehidupan 
bermasyarakat. 
Penyandang disabilitas yang dalam percakapan sehari-
hari disebut sebagai orang cacat, sering dianggap sebagai 
warga masyarakat yang tidak produktif, tidak mampu 
menjalankan tugas dan tanggung jawabnya sehingga hak-
haknya pun diabaikan. Gerakan persamaan hak dan tuntutan 
untuk aksesibilitas fisik maupun non-fisik sudah lama 
terjadi di Indonesia. Aktivis-aktivis DPO dengan keras 
menuntut diadakannya sarana dan prasarana aksisibilitas 
yang memungkinkan mereka mengakses layanan public dan 
persamaan kesempatan untuk berpartisipasi dalam berbagai 
kegiatan pendidikan, kemasyarakatan, politik dan 
keagamaan. 
 
B. Saran Pengabdian Lanjutan 
Pengabdian tahap berikutnya ditujukan untuk 
menyelesaikan masalah penyandang Tuna Grahita, setelah 
pelaksanaan pengabdiankan diperoleh informasi bahwa 
sebagian besar siswa diYayasan Pembina Anak Cacat 
(YPAC) merupakan penderita Tuna Grahita. Tuna Grahita 
adalah keadaaan keterbelakangan mental, keadaan ini 
dikenal juga retardasi mental (mental retardation). Anak 
tunagrahita memiliki IQ di bawah rata-rata anak normal 
pada umumnya, sehingga menyebabkan fungsi kecerdasan 
dan intelektual mereka terganggu yang menyebabkan 
permasalahan-permasalahan lainnya yang muncul pada 
masa perkembangannya. Hal tersebut sejalan dengan 
AAMD yang dikutif Grossman [8][9][10]. 
 
 
Gambar 2.Tobii Eye Tracking 
 
Pengabdian akan memanfaatkan teknologi Sensor 
Gerakan Mata/Eye Gaze dengan menggunakan Tobii, 
ditunjukan oleh Gambar 2. Dengan menggunakan Tobii 
diharapkan akan mampu melatih fokus dari penderita Tuna 
Grahita, selain itu alat ini diharapkan dapat digunakan untuk 
memodelkan tingkat Tuna Grahita yang dialami oleh 
seseorang, dengan cara menilai tingkat fokus. Tingkat fokus 
ini diperoleh dengan melihat hasil log pergerakan mata 
pengguna. Rencana aplikasi alat ditunjukan oleh Gambar 3 
dan 4.. 
 
Gambar 3. Instalasi Alat Ketika Digunakan




Gambar 4. Melatih Motorik Mata Untuk Memilih Obyek pada Komputer 
dengan Tobii 
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